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勾配影響に対する追加型自動加速制御による渋滞回避システムに関する研究 











































する．車線数は 1 とし，対向車線も考慮しない． 
シミュレーション概要図を図 1 に示す． 
 
図 1 シミュレーション概要図 
0kp（キロポスト：キロ地点）で車両が生起し，4kp か





動加速制御は以下の 3 つに分類できる． 
表 1 勾配影響区間での 3 通りの追加型自動加速制御 
CASE1 自動加速制御を行わない場合（従来の走行環境） 
CASE2 勾配影響と同じ大きさの加速度を追加する場合 
CASE3 勾配影響の大きさの一定割合（1 未満）の 
加速度を追加する場合 
例えば勾配影響区間で -10 の加速度を受ける場合，
CASE2 では 10 の加速度を追加し，CASE3 ではこの制御
の割合を 0.5 とするなら 5 の加速度を追加する．ただし，
車両がブレーキを踏んでいる間は加速度の追加は中断さ





































































れぞれ図 3，図 4 に示す． 
 
図 3 交通量平均 
 



















図 5 提案システムなし 
 
図 6 制御割合 0.5, 
普及率 50% 








[1] Bando. M, Hasebe. K, Nakayama. A, Shibata. A and 
Sugiyama. Y: Dynamical model of traffic congestion and 
numerical simulation. Phys. Rev., E, Vol.51, No.2 
pp.1035-1042(1995). 
[2] D. C. GAZIS, R. HERMAN and R. B. POTTS: 
Car-following theory of steady-state traffic flow. Oper. 
Res., Vol.7, pp.449-505, 1959. 
[3] 大口敬, 小沼良一, “勾配影響を考慮した追従挙動モデルの










































































0 10 20 30
制御割合 
制御割合 
